













申請先学部  工学部 採択番号 No.1    
平成２９年度学部学生による自主研究奨励事業研究成果報告書 
ふりがな 





























鈴木 博善  所属 工学研究科 















































図 2 スラスタ 
球形として計算すると、41.1cm3となる。ゴルフボールの質量を測定したところ、平均して 45.5g で
あった。以上から、ゴルフボールの密度は 1.11g/cm3であることがわかった。 





ロボット本体は、水中ロボット教育を行っている AUVSI 財団の「sea perch」プログラムを基にし
て作成することにした 3)。作成したロボットの外観を図 1 に示す。 




Underwater Vehicle; AUV と呼ばれる）の開発も可能であろうが、これは、非常に高価となるため、
今回は、研究対象とせず、人間が水中カメラで周辺状況を確認しながら、コントローラで操縦するこ
ととした。これにより、安価な水中ロボット開発が可能であると考えたからである。完成したロボッ






















































































機体の下面に取り付けることを前提とした。第 1 案（図 4）は、回転
運動を直線往復運動に変換するリンク機構を設計し、UFO キャッチャーのようにハンドを開け閉め
してボールをキャッチするというものである。ただし、これの駆動には、スラスタとは別のもう一個




仕組みである。第 3 案（図 6）は、シジミ漁やアサリ漁の要領で、ロ
ボットの下面に目の荒い金網製の笊を取り付け、地面に引きずって、
掘るようにロボットを推進させ、笊にゴルフボールをためるというも
のである。第 4 案（図 7）は、回転する水車のようなものでボールを
巻き込んで回収するというものである。 
















































このコントローラと水中ロボットの接続には、長さ 20m の LAN ケーブルを使用した。これは、LAN
ケーブルは 8 芯のため、4 個のモータを使うことに最適なため採用した。これと、前述の水中カメラ




4.1.水槽試験 1 回目 

















































































2)”ゴルフ場の池で男性 2 人死亡”． 
日本経済新聞（https://www.nikkei.com/article/DGXNASFK11025_R10C11A5000000/） 
3)Seaperch construction manual Version 2016-1  
(http://www.seaperch.org/index) 
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